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(100) 이 지 면 ((1.) 과 평 행 을 이루도록 할 수 있다. 


도 8 은 실 발 칙 임을 통한 로봇 발 바 닥 의 움 직 임 을 나타낸 도 면 으로 
써 , 본 발 명 의 실 시 예 에 적용될 수 있는 적외선 센 서 의 경우 측정 범 위 가 제 한 되어 있는 것이 보 통 이다. 즉 , 로 
봇 의 본 ㅣ 지 면 (61) 과 너무 근접해 있는 경 우 에는 실 질 적 으로 유효한 거 리 값 을 알기 어렵고, 너무 


따라서, 로 봇 의 보 행 시 공 중 에서 스 윙 하고 있으며 지 면 (Ｌ) 에 디 디 려고 하는 발 바 닥 모 듈 (100) 의 경우 지속 
로 발 바 닥 모 듈 (100) 과 지 면 (Ｌ) 과 의 상 대 거 리 를 측 정 하며, 상 대 거 리가 도 3 의 ㅁ 우 
(400) 는 발 바 닥 모 듈 (100) 의 상 대 각 도 를 제 어 하여 지 면 (01.) 과 발 바 닥 모 듈 (100) 이 평 ㅎ 

봇 이 보 행 을 하는 도 중 에 도 지 속 적 으로 발 바 닥 모 듈 (100) 과 지 면 ((1.) 이 평 행 이 
으로써 지 면 (1) 각 도가 변 동 되더라도 발 바 닥 모 듈 (100) 은 실 시 간 으로 평 행 이 되도록 하는 것이다. 그리고 이와 
같이 평 행 이 완료된 상 태 에 서 로 봇 의 발 바 닥 모 듈 (100) 은 지 면 (01.) 과 상 대 거 리 가 0' 가 되는데, 적외선 센 서 의 종 
류 에 따 라 서 는 거리 0' 이 내 에 서는 측 정 이 어려운 경 우 가 있어 그 이 하 의 값 은 무 시 하 고 더 이상 발 바 닥 모듈 
(100) 의 상 대 각도 변 화 는 주지 않도록 하는 것이다. 


이러한 보 행 제 어 의 과 정 을 통해 로 봇 의 보 행 을 제 어 함에 있어 지 면 (0[) 과 평행 상 태 로 발 바 닥 이 지 면 (0[Ｌ) 과 접 
촉 하고 보 행 을 할 수 있도록 하여 다양한 지 면 (@[) 의 각 도 에도 대 응 하며 안 정 적 으로 균 형 을 유지할 수 있는 것 
이다. 


부 호 의 설명 

100 : 발 바 닥 모듈 200 : 거 리 센서 
400 : 제어부 0 : 구동부 
6 : 지면 
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